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Abstract of EP0936471 

The car has an object detection device using 
radiation reflection sensors !inl<ed to an 
evaluation device, for evaluating sampled 
information provided for 2 or more strip regions 
(S1-S4) of the surveillance area, with horizontal 
components at different angles to the car's 
longitudinal axis, for detecting a stationary or 
moving object in the drive blind spot. 
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(54) Fahrzeug mit Gbjekterfassungseinrichtung 

(57) Die Erfindung bezieht sicli auf ein Fahrzeug mit 
einer Objekterfassungseinriclitung zur Erfassung von 
Objekten in einem se'rtlich rOckwdrtigen Beobachlungs- 
bereich, die Mittel zur berOhrungslosen, strahlungsba- 
sierten Abtastung des Beobachtungsbereichs und eine 
den Abtastmittein nachgeschaltete Auswerteeinheit 
beinhaltet. 

ErfindungsgemaG wertet die Auswerteeinheit die 
Abtastinlbrmationen von zwei Oder mehr streifenfdrml- 
gen Teilbereichen des Beobaclitungsbereiclis mit zur 
FahrzeuglSngsrichtung unterschledllch geneigten oder 
in Fahrzeugiangsrichtung gegeneinander versetzen 
Horlzontalkonnponenten zeitaufgelOst aus und unter- 
scheidet anhand der Ansprechreihenfolge der Beob- 
achtungsteilbereiche sich in Falirtrichtung des 
Fahrzeug bewegende Objekte von stehenden und ent- 
gegenkommenden Objekten. 

Verwendung z.B. fur Automobile. 
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Beschreibung 

[0001 ] Die Erf Indung bezieht sich auf ei n Fahrzeug mit 
einer Einrichtung zur Erfassung von Objekten in einem 
Beobachtungsbereich vorgegebener Horizontalerstrek- 
kung, wobei die Objekterfassungseinrichtung Mittel zur 
strahtungsbasierten Abtastung des Beobachtungsbe- 
reichs und eine diesen nachgeschaltete Auswerteein- 
heit aufweist. 

[0002] Fahrzeuge dieser Art sind verschiedentlich 
bekannt, wobei die Objekterfassungseinrichtung zur 
Erkennung anderer Fahrzeuge im sogenannten Totwin- 
kelbereich, d.h. in dem vom Fahrer schlecht einsehba- 
ren Bereich seHlich hinter dem Fahrzeug. insbesondere 
dem linken rOckwSrtigen Sertenbereich, zur Erkennung 
des Verlaufs von Fahrbahnmarkierungen, zur Erken- 
nung stehender Objekte. insbesondere auch von Fahr- 
zeugen, zur Erkennung von Parklucken zwischen 
stehenden Objekten und zur Besb'mmung von deren 
GrdBe Oder fOr einen anderen. dhnlichen Zweck dienen 
kann. Als Mittel zur beruhrungslosen, strahlungsbasier- 
ten Abtastung des Beobachtungsbereichs kommen Ins- 
besondere optische Systeme. wie Infrarot- 
Abtastsysteme Oder Videokameras, scwie akustische 
Systeme. wie Ultraschall- und Radar-Systeme, zum 
Einsatz. Objekterfassungseinrichtungen als Hilfsmittel 
zum Einparken sind z.B. in der Offenlegungsschrift DE 
37 28 948 A1 und der Patentschrift DE 38 13 083 C3 
beschrieben, wdhrend die Patentschrift DE 195 07 957 
C1 ein Fahrzeug mit seitlich angebrachter optischer 
Abtasteinrichtung in Form eines Infrarot-Abtastsystems 
offenbart, das der Erfassung von Fahrspurbegrenzun- 
gen dient, wobei optional weltere optische Abtastein- 
richtungen an den ubrigen Fahrzeugseiten vorhanden 
sein kdnnen, um eine beidse'rtige Oder allseitige UmfeM- 
Qbenwachung zur Erfassung von dort eventuell befindli- 
chen Objekten bereltzustellen. 
[0003] Der Erf indung liegt als technisches Problem 
die Bereitstellung eines Fahrzeugs der eingangs 
genannten Art Zugrunde. bei dem mit relativ geringem 
Aufwand der Beobachtungsbereich zuverldssig hin- 
sichtlich auftretender Objekte Gbenwacht und erkannte 
Objekte zusdtzlich hinsichtlich ihrer Bewegungsrichtung 
relativ zur Fahrzeugbewegungsrichtung unterschieden 
werden kOnnen, und bei dem die venwendete Objekter- 
fassungseinrichtung bei Bedarf flexibel fur weitere 
Anwendungszwecke einsetzbar ist. 
[0004] Die Erfindung tOst dieses Problem durch die 
Bereitstellung eines Fahrzeugs mit den Merkmalen des 
Anspruchs 1 . Bei diesem Fahrzeug wertet die Auswer- 
teeinheit der Objekterfassungseinrichtung die Abtastin- 
fbrmationen von zwei oder mehr streifenfOrmigen 
Teilbereichen des Beobachtungsbereichs mit zur Fahr- 
zeugldngsrichtung urrterschiedlich geneigten oder in 
Fahrzeugldngsrichtung versetzten Horizontalkompo- 
nenten zeitaufgei6st aus und unterscheidet bei einem 
auftretenden Objekt anhand der Ansprechreihenfolge 
der Beobachtungstellberelche sich in Fahrtrichtung des 



Fahrzeugs bewegende Objekte von stehenden und ent- 
gegenkommenden Objekten. Als Abtastmittel kOnnen in 
der Objekterfassungseinrichtung alle gdngigen, auf 
elektromagnetischer Strahlung oder akustischen Wel- 

5 ten basierenden Abtastsysteme venwendet werden, ins- 
besondere Infrarot", Radar- und Ultraschallsysteme mit 
einzelnen richtungsspezifischen Abtastelementen, die 
einen jeweiligen Beobachtungsteilbereich abdecken, 
aber auch Videokamerasysteme. bei denen dann die 

10 strelfenfOrmigen Beobachtungstellberelche korrespon- 
dierenden Bildausschnitten des vom Beobachtungsbe- 
reich aufgenommen Videobiides entsprechen. 
[0005] Auf diese Weise ist mit relativ geringem Auf- 
wand eine zuvertdssige Erfassung von im Beobach- 

15 tungsbereich auftretenden Objekten und eine 
zusStzliche Unterscheidung zwischen stehenden und 
entgegenkommenden Objekten einerseits von sich In 
Fahrtrichtung des Fahrzeugs bewegenden Objekten 
andererseits mdglich. Insbesondere kOnnen in den 

20 Beobaclitungsbereich eintretende. uberholende Fahr- 
zeuge von parkenden Fahrzeugen an einem Fahrtsahn- 
rand. von stationdren Objekten au3erhalbder Fahrbahn 
und von entgegenkommenden Fahrzeugen unterschie- 
den werden. Die separate. zeitaufgelOste Auswertung 

25 verschiedener Teilbereiche des Beobachtungsbereichs 
schafft zudem die Voraussetzung fur eine flexible Ver- 
wendbarkeit der Objekterfassungseinrichtung fur wei- 
tere Zwecke. wie Parkluckenerkennung und spezielle 
Erkennung von aus dem Windschatten auf eine Ober- 

30 hoispur wechselnden Fahrzeugen. 

[0006] Bei einem nach Anspruch 2 weitergebildeten 
Fahrzeug ist die Objekterfassungseinrichtung so ausge- 
legt, da3 sie sich in vorteilhafter Weise zur Erkennung 
und Vermessung von Parklucken venwenden ISBt. Dazu 

35 wird sie. wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit unter 
einem vorgebbaren Schwellwert tiegt. automatisch mit 
dem Setzen eines entsprechenden Blinkerstgnals in 
einen zugehOrigen ParklOckenerkennungsmodus 
geschaltet, in welchem speziell die Abtastung eines 

40 Beobachtungsteilbereichs mit im wesentlichen parallel 
zur Fahrzeugquemchtung verlaufender Horizontalkom- 
ponente aktiv ist. Im Qbrigen blelbt die Abtastung des 
Beobachtungsbereichs in diesem Betriebsmodus vor- 
zugsweise Inaktiv, was den Energleverbrauch und den 

45 Datenverarbeitungsaufwand gering halt. Die Abtastin- 
formationen aus diesem in einer Horizontalebene im 
wesentlichen senkrecht zur Fahrtrichtung verlaufenden 
Al>taststreifen eignen sich zur Erkennung von ParWuk- 
ken zwischen stehenden Fahrzeugen, an denen das 

50 Fahrzeug voiteifShrt und zur Bestimmung der GrOBe 
solcher Parklucken. wozu die Auswerteeinheit diese 
Abtastlnfbrmationen entsprechend auswertet. 
[0007] Bei einem nach Anspruch 3 weitergebildeten 
Fahrzeug ist die Objekterfassungseinrichtung so ausge- 

55 legt, daB in den Beobachtungsbereich eintretende, 
uberholende Fahrzeuge danach unterschieden werden 
kOnnen. ob sie sich bereits seit langerem auf der Ober- 
holspur befinden oder ob sie erst kurz hinter dem Fahr- 
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zeug, insbesondere aus dessen Windschatten heraus. 
auf die Uberholspur wechseln. Die letztgenannte Situa- 
tion stellt ein ertiOhtes Gefahrenpotential dar. das mit 
dieser Weiterbildung der Erfindung spezifisch erkannt 
werden kann. Zu diesem Zweck besitzen die Beobach- 
tungsteilbereiche eine begrenzte Reichweite zwischen 
etwa 3m und 20m, vorzugsweise ungefShr 5m, und ver- 
laufen mit facherfdrmig vom Fahrzeug abgehenden 
Horizontalkomponenten derart. da3 sich mindestens 
ein strelfenfOrmiger Teilbereich mit Qbenwiegender 
RQckwdrtskomponente um weniger als die Fahrzeug- 
breite seitlich uber das Fahrzeug hinaus erstreckt. 
[0008] Mit dieser Weiterbildung IdBt sich eine zuver- 
ISssige Erkennung derjenigen erhOhten Gefeihrensitua- 
tion realisieren. bei welcher ein nachlblgendes 
Fahrzeug erst kurz hinter dem eigenen Fahrzeug aus 
dessen Windschatten herausfahrt. In diesem Fall 
spricht zuerst die zu dem primdr nach ruckwdrts 
gewandten Teilbereich gehOrige Abtastung an, bevor 
dann die zu den sich weiter seitlich erstreckenden Teil- 
bereichen gehOrigen Abtastungen der fScherfGrmigen 
Teilbereichanordnung sukzessive ansprechen. Im 
Unterschied dazu spricht dieser hauptsdchlich nach 
ruckwdrts gewandte Teilbereich auf ein schon von wei- 
ter hinten sich auf der Uberholspur naherndes Fahr- 
zeug nicht an, da er sich nur geringfugig seitlich uber 
das eigene Fahrzeug hinaus und nicht wesentlich in den 
Bereich der Uberholspur hinein erstreckt. so daB sich 
diese beiden Uberholsituationen sicher unterscheiden 
lassen. 

[0009] Vorteilhafte AusfOhrungsbeispiele der Erfin- 
dung sind in den Zeichnungen dargestellt und werden 
nachfolgend beschrieben. Hierbei zeigen: 

Fig. 1 eine schematische Draufslcht auf eine Fahr- 
bahn mit einem Fahrzeug mit Objekterfas- 
sungseinrichtung, 

Fig. 2 eine zur Fig. 1 analoge Ansicht zur Veran- 
schaulichung der Unterscheidung von Qber- 
holenden und entgegenkommenden 
Fahrzeugen durch die Objekterfassungsein- 
richtung, 

Fig. 3 eine zur Fig. 1 analoge Ansicht zur Veran- 
schaulichung eines Parkluckenerkennungs- 
modus der Objekterfassungseinrichtung und 

Fig. 4 eine zur Fig. 1 analoge Ansicht zur Veran- 
schaulichung der Erkennung eines aus dem 
Windschatten herausfahrenden Fahrzeugs 
durch die Objekterfassungseinrichtung. 

[0010] Fig. 1 zeigt einen Ausschnitt einer zweispuri- 
gen StraBe 1, auf deren rechter Fahrspur 2 sich ein 
schematisch und schraff iert dargestelltes Kraftfahrzeug 
3, z.B. ein Personenkraftwagen, mit einer Objekterfas- 
sungseinrichtung befindet. Die Objekterfassungsein- 



richtung beinhaltet Abtastmittel in Form einer jeweiligen 
SenderVEmpfangereinheit 4a. 4b im linken und im rech- 
ten Fahrzeugheckb^eich, die z.B. in eine dort posltio- 
nierte Ruckleuchte integriert sein kann. Die Sender- 

5 /EmpfSngereinheiten 4a, 4b arbeiten mit Infrarotstrah- 
lung. wobei jede dieser t}eiden Einheiten 4a. 4b fdcher- 
fOrmig und im wesentiichen horizontal vier Infrarot- 
MeBstrahlen S1. S2, S3. S4 bzw. S5. S6. S7. S8 mit 
einer vorgegebenen Reichweite von ca. 5m in den 

10 jeweils zugehdrigen seitlich rOckwdrtigen Bereich 
abstrahtt. Dabei liegt der jeweils am weitesten seitlich 
abgestrahlte MeBstrahl S1, S5 etwa parallel zur Fahr- 
zeugquerrichtung, wdhrend der am weitesten rQckwdr- 
tlg abgestrahlte MeBstrahl 84, S8 nur einen kleinen 

15 Winkel von etwa 10** zur Fahrzeugiangsrichtung, d.h. 
zur Fahrtrichtung 3a. einschlieBt und sich dadurch seit- 
lich nur um etwa die halbe Fahrzeugbreite uber das 
Fahrzeug 3 hinaus erstreckt. Die beiden ubrigen jeweili- 
gen MeBstrahlen 82, S3 bzw. 86, 87 iiegen mit kon- 

20 stanten Winkelabstanden zwischen diesen beiden 
auBeren MeBstrahlen Si, 84 bzw. S5. 88, so daB der 
von der jeweiligen Sender-ZEmpfangereinheit berOh- 
rungslos mittels Infrarotstrahlung abgetastete Beobach- 
tungsbereich von dem durch die beiden auBeren 

25 MeBstrahlen 81, 84 bzw. 85, 88 begrenzten Sektor 
gebildet ist. 

[0011] In Fig. 1 sind des weiteren punktiert je zwei 
weitere MeBstrahlen S9. 810 bzw. 811. 812 jeder 
Sende-ZEmpfdngereinheit 4a, 4b angedeutet, die optio- 

30 nal vorgesehen sein kOnnen und den Beobachtungsbe- 
reich um einen seitlich vorwartsweisenden Bereich 
enweitern. Die Abstrahlung solcher zusatzlicher MeB- 
strahlen 89 bis 812 mit einer vonwartsgerichteten Kom- 
ponente erweist sich besonders zur rechtzeitigen 

35 Erkennung von Verkehrsschildern und ahnlichen ste- 
henden Objekten am StraBenrand als vorteilhaft. Denn 
solche Verkehrsschilder sind in der Regel mit zur Fahr- 
bahniangsrichtung ungefahr senkrechter Schilderfiache 
aufgestellt und bieten daher den seitlichen MeBstrahl- 

40 komponenten wenig Reflexionsfldcha Wahrend somit 
die seitlichen MeBstrahlkomponenten nur ein schwa- 
ches Erkennungssignal fQr solche Verkehrsschilder bie- 
ten. lassen sich die Schilder durch die auf deren breite 
Frontfiache auftreffenden Vonwartskomponenten der 

45 oplionalen MeBstrahlen 89 bis 812 mit verbesserter 
Erkennungssicherheit detektieren. Die Reichweite die- 
ser seitlich vonwarts abgestrahlten MeBstrahlen 89 bis 
812 ist zu diesem Zweck so gewahit, daB letztere noch 
etwas uber den Rand der vom Fahrzeug 3 befahrenen 

50 Fahrspur 2 hinausragen, siehe die beiden MeBstrahlen 
81 1 und 812 in Fig. 1 . Im ubrigen tragen diese optiona- 
len MeBstrahlen 89 bis 812, die z.B. als Infrarot- oder 
Radarstrahlen realisiert sein kOnnen, in analoger Weise 
wie die anderen MeBstrahlen 81 bis 88 zur Funktion 

55 der Objekterfassungseinrichtung bei, wie sie unten ein- 
gehend eriautert wird. 

[0012] Es versteht sich, daB alternativ zu diesem 
gezeigten Beispiel weitere MeBstrahlen und/oder wei- 
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tere Sender-ZEmpfangereinheiten an anderen Fahr- 
zeugsteilen vorgesehen sein kdnnen und daB alternativ 
zur Verwendung von Infrarotsystemen Systeme einge- 
setzt werden kdnnen, die mit einer anderen elektronia- 
gnetischen Strahlung Oder mit akustischen Wellen 
arbeiten. wie optische Systeme, die mit sichtbarem 
Licht arfoeiten. eInschlieBlich Videokamerasysteme. 
Funkwellensysteme. Ultraschailsysteme. Radarsy- 
steme oder Kombinationen solcher Systeme. z.B. kom- 
binierte Radar- und Infrarotsysteme. Wichtig ist jeweils, 
daB die Systeme so ausgelegt sind, daB die Abtastinfor- 
mationen mehrerer Teilbereiche des ubenvachten 
Beobachtungsbereichs, vorliegend die Abtastinforma- 
tionen der einzeinen MeBstrahlen S1 bis S8, getrennt 
erfeBt werden. Bel einem Videokamerasystem kann 
dies durch Auswahl entsprechender streifenfSrmiger 
Bitdausschnitte erfolgen, beim vorltegenden Infrarotsy- 
stem sowie bei Ultraschall- und Radarsystemen sind 
die Teilbereiche vorzugsweise durch je einen eigenen 
MeBstrahl realisiert. wobei je nach Anwendungsfati eine 
beliebige Anzahl von MeBstrahlen bzw. Beobachtungs- 
teilbereichen vorgesehen sein kann. In einer weiteren 
alternativen Systemauslegung kOnnen anstelle der 
gezeigten, relativ gut koiiimierten. wertgehend horizon- 
tal verlaufenden InfrarotmeBstrahlen Strahlenbundel 
mit kegelfOrmlger oder fldchiger, vorhangartiger. mit 
einer Vertikalkomponente verlaufender Charakteristik 
verwendet werden. wobei jeweiis nur wichtig ist, daB die 
Horizontalkomponenten der so gebildeten Teilbereiche 
des abgetasteten Beobachtungsbereichs in Fahrzeug- 
fahrtrichtung gegeneinander versetzt oder bezOgtich 
dieser Richtung unterschiedlich geneigt sind. Des wei- 
teren kann die Reichweite des jeweiis venA/endeten Abt- 
astsystems beliebig gewahit werden. wobei fur die 
vorliegend prim£lr betrachteten Einsatzzwecke eine 
relativ kurze Reichweite zwischen etwa 3m und etwa 
20m von Vorteil ist. 

[0013] Den Abtastmrttein 4a, 4b ist in herkGmmlicher, 
nicht gezeigter Weise eine geeignete Auswerteeinheit 
zugeordnet. welche die Ausgangssignale der Abtastmit- 
tel 4a, 4b empfdngt. Die in diesen Ausgangssignalen 
enthaltenen Abtastinformationen von den einzeinen 
MeBstrahlen S1 bis S8 werden von der Auswerteeinheit 
separat und zeitaufgelOst ausgewertet. wozu letztere in 
herkOmmlicher Weise geeignet ausgelegt ist, was hier 
keiner weiteren Erlduterung bedarf. Die Objekterfas- 
sung erfblgt dabei mit Hilfe herkdmmlicher Methoden. 
wie Reflexions- und/oder Laufzeitmessung und/oder 
Triangulation und/oder Videobildauswertung. Uber die 
Auswerteeinheit erkennt somit die Objekterfassungs- 
einrichtung, wenn sich ein Objekt im jeweiligen Beob- 
achtungsbereich befindet bzw. in diesen eintritt So 
illustriert Fig. 1 den Fall einer Totwinkeluberwachung, 
indem bei aktiv geschalteter Sender-ZEmpfangereinheit 
4a im hinteren linken Fahrzeugeckbereich ein auf einer 
Uberholspur 7 herannahendes Fahrzeug 5 erkannt 
wird, sobald es in den zugehdrigen Beobachtungsbe- 
reich, der den fur den Fahrer schlecht einsehbaren Tot- 



winkelbereich bildet. eintritt. Charakteristischenweise ist 
die Auswerteeinheit zusatzlich so ausgelegt. daB sie die 
aus der zeitaufgeldsten Auswertung der Abtastinforma- 
tionen erhaltene Ansprechreihenfolge der einzeinen 
5 MeBstrahlen Si bis S4 bzw. S5 bis S8 im Falle eines 
auftretenden Objektes ermitteit und daraus nicht nur 
das Vorhandensein desselben erkennt und meldet. son- 
dern weitere Fblgerungen zleht, wie nachstehend 
beschrieben. 

10 [0014] So veranschauiicht Fig. 2 die FShigkeit der 
Objekterfassungseinrichtung. ubertiolende Fahrzeuge 
von stehenden Objekten bzw. Fahrzeugen und von ent- 
gegenkommenden Fahrzeugen unterscheiden zu kdn- 
nen. Wie aus Rg. 2 ersichtfich, sprechen im Fall, daB 

15 ein sich von hinten dem eigenen, auf der rechten Fahr- 
spur 2 fahrenden Fahrzeug 3 ein uberholendes Fahr- 
zeug 6 auf der Uberholspur 7 nahert und in den 
Totwinkel-Beobachtungsbereich eintritt, die MeBstrah- 
len SI bis S4 der betreffenden Sender-ZEmpfdngerein- 

20 heit 4a in einer Ansprechreihenfolge derart 
nacheinander an, daB zunachst der am weitesten ruck- 
wdrtig in die Uberholspur 7 hineinreichende MeBstrahl 
S3 und dann nacheinander die seitlicher abgestrahlten 
MeBstrahlen S2 und SI ansprechen. Der am weitesten 

25 ruckwdrtig abgestrahlte MeBstrahl S4 spricht in diesem 
Fall nicht an, da er nicht weit genug in die Oberholspur 
7 hineinreicht. 

[0015] Im Gegensatz zu dieser Ansprechreihenfolge 
S3-S2-S1 ergibt sich fur den Fall eines auf der linken 

30 Fahrspur 7 entgegenkommenden Fahrzeugs 8. wie 
ebenfalls in Fig. 2 eingezeichnet, eine umgekehrte 
Ansprechreihenfolge S1-S2-S3, d.h. es sprechen 
zuerst der am weitesten seitlich abgestrahlte MeBstrahl 
Si und dann sukzessive die zunehmend nach ruck- 

35 wdrts abgestrahlten MeBstrahlen S2 und S3 an. Bei 
Venvendung der optionalen, mit Vonwartskonrtponente 
seitlich abgestrahlten MeBstrahlen S9 bis Si 2, die der 
Einfachheit halt)er nur in Fig. 1 dargestellt sind. wird 
ersichtlich eine noch fruhzeitigere Erkennung des ent- 

40 gegenkommenden Fahrzeugs 8 ermOglicht, wobei 
zunachst der am weitesten nach vorne gerichtete MeB- 
strahl S10, dann der schwdcher nach vorne seitlich 
gerichtete MeBstrahl S9 und dann die MeBstrahlen SI 
bis S3 in der genannten Reihertfolge ansprechen. Eine 

45 anaioge Ansprechreihenfolge ergibt sich fur den Fall 
von am Fahrbahnrand der linken Fahrspur 7 gegebe- 
nenfalls parkenden Fahrzeugen sowie fur ein stehendes 
Objekt 9. das sich auBerhalb der StraBe 1 in der Nahe 
des Fahrbahnrandes befindet, z.B. ein Lichtmast, ein 

50 Verkehrsschiid oder Lertplanke. Bei entsprechender 
Systemsauslegung kdnnen solche stehenden Objekte 
von auf der linken Fahrspur 7 befindlichen Fahrzeugen 
dadurch unterschieden werden, daB sie nicht mehr von 
den drei besagten MeBstrahlen SI, S2, S3, sondern 

55 hOchstens noch von dem am weitesten seitlich abge- 
strahlten MeBstrahl SI oder allenfalls noch zusatzlich 
von dem diesem benacht)arten MeBstrahl S2 erfaBt 
werden. In gleicher Weise kdnnen Fahrzeuge auf einer 
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eventuell vorhandenen dritten Fahrspur ncx:h erkannt 
Oder je nach Reichweitenwahl der Abtastmittei ausge- 
blendet werden. 

[001 6] Durch die von der Auswerteeinheit berucksich- 
tigte Ansprechreihenfolge ist es somit mCglich, ste- 
hertde Objekte urid entgegenkommende Fahrzeuge, 
die in den Beobachungsbereich geiangen kdnnen. von 
den interessierenden, uberholenden Fahrzeugen zu 
unterscheiden und aus der weiteren Auswertung auszu- 
blenden. Dies kann dazu genutzt werden, nur bei 
Erkennung eines uberholenden Fahrzeugs eine ent- 
sprechende Uberholwarnmetdung zu erzeugen. ohne 
daB fdlschtichenn/eise sine derartlge Warnmeldung 
durch entgegenkommende Fahrzeuge, parkende Fahr- 
zeuge Oder stehende Objekte auBertialb der StraBe 
erzeugt wird. 

[001 71 In Rg. 3 ist die Fahigkeit der Objekterfassungs- 
einrichtung illustriert. Parklucken detektleren und deren 
GrOBe bestimmen zu kdnnen. Die Ot}iekterfassungsein- 
richtung ist hierzu automatisch in einen ParklQckener- 
kennungsmodus umschaltbar. der dann aktiviert ist. 
wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit unterhalb eines vor- 
gegebenen Schweliwertes liegt und ein Blinkersignal 
zur entsprechenden Fahrzeugseite hin gesetzt ist. Es 
wird dann spezifisch nur die auf dieser Seite liegende 
Sender-ZEmpfSngereinheit 4a aktiviert, wobei zur weite- 
ren Energieverbrauchs- und Datenreduzierung von die- 
ser vorzugsweise nur der im wesentlichen seitlich 
abgestrahtte MeBstrahl Si aktiviert wird und/oder von 
der Auswerteeinheit nur das zu diesem MeBstrahl SI 
geharige Ausgangssignal ausgewertet wird. Beim Vor- 
beifahren an zwei beabstandeten, parkenden Fahrzeu- 
gen 10. 11 mit dem eigenen Fahrzeug 3 erkennt auf 
diese Weise die Objekterfassungseinrichtung uber den 
seitlich abgestrahlten MeBstrahl SI das Vorhandensein 
einer zwischenliegenden ParklOcke. Aus der HOhe der 
Fahrzeuggeschwindigkeit und der Dauer, bis der MeB- 
strahl 81 nach Verlassen des einen parkenden Fahr- 
zeugs 10 auf das andere parkende Fahrzeug 11 trifft. 
ermittett die Auswerteeinheit die Ldnge der ParklOcke 
und kann danach entscheiden. ob diese zum Parken 
des eigenen Fahrzeugs 3 ausreicht. Es versteht sich, 
daB alternativ oder zusatzlich zur gezeigten automati- 
schen Aktivierung dieses Parkluckenerkennungsmodus 
auch vorgesehen sein kann. selbigen nnanuell aktivie- 
ren zu kOnnen. 

[0018] In Fig. 4 ist die weitere Fdhigkeit der Objekter- 
fassungseinrichtung veranschaulicht. das Herausfahren 
eines im Windschatten des eigenen Fahrzeugs 3 
befindlichen Fahrzeugs 12 von der momentanen Spur 2 
auf die Oberholspur 7 erkennen und von dem Fall unter- 
scheiden zu kannen, daB sich ein Fahrzeug dem eige- 
nen Fahrzeug 3 schon Idnger vorher auf der 
Oberholspur 7 nahert. wie dies beim uberholenden 
Fahrzeug 6 von Fig. 2 der Fall ist. Wie aus Fig. 4 ersicht- 
lich, spricht beim Herausfahren des dicht hinter dem 
eigenen Fahrzeug 3 In dessen Windschatten befindli- 
chen Fahrzeugs 12 auf die Oberholspur 7 nunmehr 



auch der am weitesten ruckwSrtig abgestrahlte MeB- 
strahl S4 an, und zwar vor den ubrigen MeBstrahlen SI 
bis S3. Mit sich zunehmend schrdg nach vorn aus dem 
Windschatten des eigenen Fahrzeugs 3 herausbewe- 

5 gendem OberhoKahrzeug 12, wie mit dem Bewegungs- 
pfeil 13 angedeutet, nimmt dieses sukzessive die 
gestrichelt gezeichneten Positionen 12a, 12b und 12c 
ein, um anschlieBend das eigene Fahrzeug 3 zu uber- 
holen. Dadurch ergibt sich fOr die vier MeBstrahlen SI 

10 bis S4 die Ansprechreihenfolge S4-S3-S2-S1, die sich 
somit von den Ansprechra'henfoigen der anderen, oben 
eriauterten Verkehrssituatlonen unterscheidet Insbe- 
sondere ist auf diese Weise der Fall eines aus dem 
Windschatten heraus uberholenden Fahrzeugs gemdB 

75 Fig. 4 sicher von dem Fall eines sich bereits auf der 
Oberholspur nahernden Fahrzeugs gemSB Fig. 2 unter- 
scheidbar, indem nur im ersteren Fall der am weitesten 
ruckwarts abgestrahlte MeBstrahl S4 entspricht. Dies 
laBt sich dazu nutzen. fOr den Fall. daB ein Oberholen 

20 aus dem Windschatten heraus gemdB Fig. 4 durch die 
Objekterfassungseinrichtung erkannt wird, eine ent- 
sprechende Warnmeldung abzugeben. die sich von 
derjenigen des anderen Oberholfalles unterscheidet, 
vorzugsweise durch einen erhOhten Warnungsgrad 

25 zwecks Signalisierung einer erhOhten Gelahr. 

[001 9] Aus der obigen Beschreibung vorteilhafter Bei- 
spiele wird deutlich, daB das erfindungsgemaBe Fahr- 
zeug uber eine Objekterfassungseinrichtung verfugt, 
die mit relativ geringem Aufwand realisiert)ar ist und 

30 dabei eine Mehrzahl von Funktionen zu erfOllen ver- 
mag. wie spezif isches Erfassen eines Qberholenden, im 
toten Winkel befindlichen Fahrzeugs. Klassifizieren der 
GefahrengrOBe bei detektierten Oberholvorgangen und 
Abgabe von je nach GefahrengrOBe unterschiedlichen 

35 Warnmeldungen. Ausblenden stehender Objekte. wie 
LeHplanken, Verkehrsschilder, LIchtmasten und par- 
kende Fahrzeuge, Unterscheiden zwischen Qberholen- 
den und entgegenkommenden Fahrzeugen. Erkennung 
und GrOBenbestimmung von Parklucken und Ausblen- 

40 den von auf einer dritten oder weiteren Fahrspuren 
belindlichen Fahrzeugen. 

Patentanspruche 

45 1. Fahrzeug mit 

einer Objekterfassungseinrichtung zur Ertes- 
sung von Objekten in einem Beotachtungsbe- 
reich vorgegebener Horizontalerstreckung mit 

so Mitteln (4a) zur strahlungsbasierten Abtastung 

des Beobachtungsbereichs und einer den Abt- 
astmitteln nachgeschalteten Auswerteeinheit. 
dadurch gekennzeichnet, daB 
die Auswerteeinheit die Abtastinformationen 

55 von zwei oder mehr streifenfOrmigen Teiiberei- 

chen (SI bis S4) des Beobachtungsbereichs 
mit zur Fahrzeugtdngsrichtung unterschiedlich 
geneigten oder in Fahrzeugldngsrichtung 
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gegeneinander versetzten Horizontaltompo- 
nenten zertaufgelOst auswertet und anhand der 
Ansprechreihenfolge der Beobachtungsteilbe- 
reiche sich in Fahrtrichtung des Fahrzeugs 
bewegende Objekte (5) von stehenden und 5 
entgegenkommenden Objekten (8. 9) unter- 
scheidet. 

2, Fahrzeug nach Anspruch 1 . weiter 

dadurch gekennzeichnet, daB 10 
die Objekterfassungseinrichtung selbsttdtig in 
einen ParMuckenerkennungsmodus geschaitet 
wird, wenn die Falirzeuggeschwindigkeit unterhalb 
eines vorgebbaren Schweltwertes liegt und ein 
Blinkersignal gesetzt wird, wobei sie im ParMQcken- is 
erkennungsmodus die Abtastung wenigstens eines 
im wesentlichen quer zur Fahrzeugldngsrlchtung 
verlaufenden Beobachtungstellbereichs aktiviert 
und dessen Abtastinformationen auf Vorhanden- 
sein und Abmessung einer ParWucke bin auswer- 20 
tet. 

3. Fahrzeug nach Anspruch 1 Oder 2. weiter 
dadurch gekennzetchnet, daB 

die Relchweite der Beobachtungsteilbereiche (Si 25 
bis S4) zwischen etwa 3m und etwa 20m liegt und 
sich die Teilbereiche (S1 bis S4) mit fdcherfOrmig 
vom Fahrzeug (3) abgehenden Horizontalkompo- 
nenten erstrecken. wobei sich die Horizorrtalkom- 
ponente wenigstens eines Teiibereichs (84) seitlich 30 
hdchstens urn etwa die halbe Fahrzeugbreite Qber 
das Fahrzeug (3) hinaus erstreckt. 
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